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発生しており，昨年度は 7632件という報告がある (図 1.1参照) [1]．
図 1.1: 年別の搬送人員
人がぶつかった際のけがの内訳では，全体の 80.9%は軽傷で済んでいる．しかし，わずか




















































































































































































































































表 3.1は，3人の被験者が Same directionとOpposite directionの動き方で左右の線を踏む
か越えるまでにかかった歩数を表したものである．まず，被験者AとＢの結果について述べ
る．被験者A，Ｂは進路変更に必要な歩数は，Opposite directionの動き方では，多くの試
行で 1歩で進路変更を行っており，same directionの動き方ならばおおよそ 2歩かけて進路
変更していることが分かる．しかし，被検者Cは，Same directionとOpposite directionの
動き方で 1歩で避けた場合もあるが，多くの試行で 2歩かけて避けている．




者 CはAと Bと比べて避け方が異なることが主な理由であると考えられる．図 3.2は，被
































Same direction 0 20 0




Same direction 1 19 0
Opposite direction 18 2 0
被験者C
1歩 2歩 3歩
Same direction 0 19 1


























表 3.2が示すように，3人の平均歩幅を求めたところ 0.68 mとなったので，本実験で設定
する歩幅は，0.68 mとした．
また，歩行者を一定の歩行周期で歩かせるためにメトロノームを用いた．メトロノームの





































































Relative distance at the moment to avoid [step]
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Relative distance at the moment to avoid [step]





















Relative distance at the moment to avoid [step]





















　　　　　　 1 2 3 4 5
１歩 29 18 19 4 1




　　　　　　 1 2 3 4 5
1歩 31 14 5 2 0
2歩 3 20 29 32 32
表 3.5: 左足が遊脚の場合での距離ごとにおける進路変更に必要な歩数
相手までの距離（歩数）
　　　　　　 1 2 3 4 5
0歩 15 0 0 0 0
1歩 18 34 30 27 20
2歩 0 0 3 6 13
表 3.6: 右足が遊脚の場合での距離ごとにおける進路変更に必要な歩数
相手までの距離（歩数）
　　　　　　 1 2 3 4 5
0歩 19 0 1 0 0
1歩 14 32 30 18 16

























































Relative distance of the moment to avoid [step]




















Relative distance of the moment to avoid [step]


















































































ここまでで最初に述べたベクトル 1とベクトル 2を求めることが出来た．ベクトル 1は人
の右足の重心位置から左足の重心位置へ向かうベクトルなので，歩行しているときは人の座
標系の y軸を中心に左右に振れる動きをする．一方，ベクトル 2は，人の座標系の y軸なの
で対向者の y軸は常に進行方向に対して左側を指し示す．よって人が歩行しているときのな
す角は，人の座標系の y軸を中心に角度の値がプラスとマイナスの値を行き来することにな












































































時刻を EstimatedTime，瞬間的に足が並んだ時刻を LinedTimeとしたとき，周期 Tは求め
たい接地時刻の前の LinedTime1から次の LinedTime2を引いて計算する (図 4.5参照)．


































この実験では，被検者 3人が 3 mを歩いたデータを使いを求める．図 4.7は，一人の被験
者が 3 mを歩行したときの実験データである．青の波線は 2つのベクトルのなす角の値 (第
1軸)であり，黄色の直線がスイッチの状態を表している (第 2軸)．黄色の線が立ち上がって
いるとき (第 2軸の yの値が 1になった状態)は被験者が接地したと思いスイッチを押してい
る状態である．本研究では，このスイッチが立ち上がった瞬間の時刻を接地時刻として扱っ





































平均 0.11 0.091 0.063
分散 0.05 0.0029 0.003
標準偏差 0.072 0.053 0.056
4.3.3 考察
また，図 4.10の中には推定時間と実測時間の誤差が 0.2 sec程度ずれている観測結果があ




























ング，後輪駆動の 4輪車両型パーソナルモビリティであり，全長は，1195 mm，幅 650 mm，
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